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Generating high-level knowledge to enrich maps



















































以上要するに本論文は，LIDAR で計測した 3 次元点群から異なる種類の階段の構造や，駐車場
の空間が持つ暗黙のルールを読み解く新たな認識方法を詳細な研究により明らかにしたもので，
応用情報科学およびロボット工学の発展に寄与するところが少なくない。 
よって，本論文は博士（情報科学）の学位論文として合格と認める。 
